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Tato bakalářská práce se v první části věnuje návrhu modelu pásového dopravníku 
beden. Následující část obsahuje soupis všech komponent použitých pro stavbu modelu. 
Vlastní realizace modelu po mechanické i elektrické stránce je popsána v samostatné 
části. Následuje seznámení s PLC od firmy Rockwell Automation. Poslední část práce 
je věnována tvorbě vzorové laboratorní úlohy ve vývojovém prostředí RSLogix 5000, 














The first part of the thesis is focused on a belt carrier model blueprint. The next part 
contains the list of all the parts needed to construct the model. The realisation of the 
model (mechanic-wise and electric-wise) is described in a special section.  
A familiarisation with the PLC from Rockwell Automation company follows. The last 
part of the thesis is focused on the creation of a model example in a development 












































SODOMKA, P. Model přepravníku beden. Brno: Vysoké učení technické v Brně, 
Fakulta elektrotechniky a komunikačních technologií, 2013. 36s. Vedoucí bakalářské 



















„Prohlašuji, že svou bakalářskou práci na téma Model přepravníku beden jsem 
vypracoval samostatně pod vedením vedoucího bakalářské práce a s použitím odborné 
literatury a dalších informačních zdrojů, které jsou všechny citovány v práci a uvedeny 
v seznamu literatury na konci práce.  
Jako autor uvedené bakalářské práce dále prohlašuji, že v souvislosti s vytvořením této 
bakalářské práce jsem neporušil autorská práva třetích osob, zejména jsem nezasáhl 
nedovoleným způsobem do cizích autorských práv osobnostních a jsem si plně vědom 
následků porušení ustanovení § 11 a následujících autorského zákona č. 121/2000 Sb., 
včetně možných trestněprávních důsledků vyplývajících z ustanovení části druhé, hlavy 




V Brně dne: 23. května 2013                ………………………… 


























Děkuji vedoucímu bakalářské práce Ing. Radku Štohlovi, Ph.D. a konzultantovi Ing. 
Michalu Šírovi za účinnou metodickou, pedagogickou a odbornou pomoc a další cenné 




V Brně dne: 23. května 2013   ………………………… 








1 Úvod ................................................................................................................................... 10 
2 Dopravníky ......................................................................................................................... 11 
2.1 Dopravníky .................................................................................................................. 11 
2.2 Dopravníkové pásy...................................................................................................... 11 
3 Návrh modelu ..................................................................................................................... 12 
3.1 SketchUp ..................................................................................................................... 12 
4 Specifikace použitých komponentů .................................................................................... 14 
4.1 Hliníkové profily ......................................................................................................... 14 
4.2 DIN lišta ...................................................................................................................... 15 
4.3 Ozubené řemenice ....................................................................................................... 15 
4.4 Spojovací materiál ....................................................................................................... 16 
4.5 Pásy ............................................................................................................................. 16 
4.6 Krabička ...................................................................................................................... 16 
4.7 Ostatní plastový materiál............................................................................................. 16 
4.8 Solenoidy .................................................................................................................... 16 
4.9 DC motor ..................................................................................................................... 18 
4.10 Zdroj ............................................................................................................................ 18 
4.11 Řídicí deska ................................................................................................................. 19 
4.12 Senzory ........................................................................................................................ 20 
4.13 Elektromagnetické relé................................................................................................ 21 
4.14 LED diody, tlačítka a kolébkový spínač ..................................................................... 21 
4.15 Kabeláž a další použitý materiál ................................................................................. 21 
5 Sestavení modelu ................................................................................................................ 22 
5.1 Úpravy hliníkových profilů ......................................................................................... 22 
5.2 Úpravy ostatních částí dopravníků .............................................................................. 23 
5.3 Sestavení vedlejšího dopravníku ................................................................................. 24 
5.4 Sestavení hlavního dopravníku ................................................................................... 25 
5.5 Montáž solenoidů ........................................................................................................ 26 
5.6 Montáž senzorů ........................................................................................................... 27 
5.7 Sestavený model ......................................................................................................... 27 
6 Zapojení elektrovýzbroje .................................................................................................... 28 
6.1 Zapojení konektoru k PLC .......................................................................................... 28 
6.2 Rozvod a zapojení elektrických částí .......................................................................... 29 
 8 
7 Použitý software a vytvoření vzorové úlohy ...................................................................... 30 
7.1 RSLinx Classic ............................................................................................................ 30 
7.2 RSLogix 5000 ............................................................................................................. 30 
7.3 Vytvoření vzorové laboratorní úlohy .......................................................................... 31 
7.3.1 Zadání .................................................................................................................. 31 
7.4 Vytvořený program ..................................................................................................... 33 




Obrázek 3.1 – Návrh modelu ve 3D ............................................................................................ 13 
Obrázek 4.1 – Hliníkový L profil (60x20x2) .............................................................................. 14 
Obrázek 4.2 – Hliníkový L profil (35x35x3) .............................................................................. 15 
Obrázek 4.3 – Ozubená řemenice ............................................................................................... 15 
Obrázek 4.4 – Solenoid ITS-LS3830B-D [5] ............................................................................. 17 
Obrázek 4.5 – DC motor ............................................................................................................. 18 
Obrázek 4.6 – Zdroj BKE JS-30-240/DIN [7] ............................................................................ 18 
Obrázek 4.7 – Ovládací deska ..................................................................................................... 19 
Obrázek 4.8 – Senzor OJ5158 ..................................................................................................... 20 
Obrázek 4.9 – RELEG5V2-24 [9] .............................................................................................. 21 
Obrázek 5.1 – Půdorys, podle kterého je sestavován model ....................................................... 22 
Obrázek 5.2 – Úprava vedlejších profilů .................................................................................... 23 
Obrázek 5.3 – Upravený profil hlavního dopravníku ................................................................. 23 
Obrázek 5.4 – Krátká hřídel k řemenici s motorem .................................................................... 24 
Obrázek 5.5 – Excentrická hřídel na napínání pásů .................................................................... 24 
Obrázek 5.6 – Prvky vedlejšího dopravníku ............................................................................... 24 
Obrázek 5.7 – Prvky hlavního dopravníku ................................................................................. 25 
Obrázek 5.8 – Řemenice s ložiskem ........................................................................................... 26 
Obrázek 5.9 – Solenoid s podstavcem ........................................................................................ 26 
Obrázek 5.10 – Sestavený model přepravníku beden ................................................................. 27 
Obrázek 6.1 – Modulární schéma zapojení ................................................................................. 28 
Obrázek 6.2 – Rozvod a zapojení elektrovýzbroje na spodní straně modelu .............................. 29 
Obrázek 7.1 – Ukázka uživatelského prostředí RSLinx Classic ................................................. 30 
Obrázek 7.2 – Ukázka vývojového prostředí RSLogix 5000 (Ladder diagram) ......................... 31 
Obrázek 7.3 – Funkční schéma ................................................................................................... 32 
Obrázek 7.4 – Ukázka části programu ........................................................................................ 33 




Tato práce se oproti velkým dopravníkům bude zabývat navržením a sestavením malého 
modelu přepravníku beden. Model má být tvořen jedním hlavním dopravníkem a dvěma 
vedlejšími, umístěnými kolmo na hlavní dopravník. Budou navrženy různé varianty 
půdorysů s rozvržením jednotlivých komponentů. Následuje popis postupu sestavení 
modelu podle vybraného vzoru, použití všech dostupných mechanických i elektrických 
částí a jejich specifikace. Po připevnění a zkompletování všech součástí následuje 
propojení vodičů s elektrickými komponenty. Zhotovený model se připojí 
k programovatelnému logickému automatu (PLC) od firmy Rockwell Automation, aby 
mohlo dojít k odzkoušení všech jeho elektrických částí. Poslední náplní práce spočívá 
ve vytvoření vzorové laboratorní úlohy k tomuto modelu, která bude naprogramována 




2.1 Dopravníky  
Dopravníky jsou v praxi velice rozšířené a nacházejí uplatnění téměř ve všech 
průmyslových odvětvích. Ať už se jedná o přepravu sypkých materiálů a surovin 
v potravinářském nebo stavebním průmyslu či kusových výrobků a součástek 
v automobilovém průmyslu a strojírenství. Uplatní se také ve skladech a balících 
linkách pro přepravu konečných produktů. 
Vyrábí se mnoho druhů dopravníků. Mezi ty nejznámější patří pásové, válečkové, 
řetězové, článkové a šnekové. Každý z nich je vhodný na přepravu různých materiálů, 
tedy má své přednosti a atypickou konstrukci.  
2.2 Dopravníkové pásy 
Dopravní pásy jsou vyráběné z různých materiálů. Především se jedná o povrchy 
z PVC, silikonu, gumy, polyuretanu, polyamidu a také kovu. Dále se dopravní pásy 
rozlišují na hladké a profilované. Vyrábějí se v různých délkách, šířkách a tloušťkách. 
Mohou být vyrobeny jako nekonečný pás nebo jako dělené (z jednotlivých článků). 
Každý pás se hodí na přepravu různého typu materiálu, je to dáno jejich vlastnostmi. 
Některé se rychleji opotřebují, jiné jsou naopak velice odolné.   
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3 NÁVRH MODELU 
První návrhy modelu vycházejí z rozměrů hliníkového rámu, na kterém je posazena bílá 
lamino třísková deska (LTD) stejných rozměrů jako rám (600x460 mm). Tato deska je 
k tomuto rámu přišroubována čtyřmi šrouby. Na desce se nachází jeden hlavní a dva 
vedlejší dopravníky. Solenoidy, které přemisťují jednotlivé bedny na vedlejší pásy, jsou 
umístěny naproti vedlejších dopravníků. Před každým solenoidem je umístěn senzor.  
Ze třech návrhů půdorysů je vybrán první, z důvodu optimálního rozmístění dopravníků 
a ostatních komponentů.  
Návrhy půdorysů jsou obsaženy v příloze 1.  
3.1 SketchUp 
Pro vytvoření 3D modelu z jednoho vybraného půdorysu, je třeba využít některý 
z grafických aplikací nebo aplikací typu CAD (počítačem podporované projektování). 
Mohl se použít známý program pro tvorbu 2D a 3D projektování a konstruování, 
kterým je AutoCAD, ale dal jsem přednost pro mě zajímavému nástroji pro vytváření 
3D objektů zvaný SketchUp [1]. Jde o CAD software společnosti Trimble Navigation, 
která tento software stále vyvíjí. Slouží především pro architekty, stavební a strojní 
inženýry, ale také pro filmové tvůrce a vývojáře počítačových her. V neposlední řadě 
ale také všem, kdo mají zájem se naučit vytvářet a navrhovat 3D objekty. Jeho 
přednostmi jsou nástroje pro návrh, skicování a design. Ovládání je velice jednoduché. 
V případě jakýchkoliv nejasností v oblasti využívání funkcí je možné obrátit se  
na pomocníka v podobě video průvodce. Velký důraz klade na volnost a kreativitu 
uživatelů. Uživatel není omezen dodržováním striktních pravidel při modelování. 
Kromě jiného je tento software spojen s aplikací Google Earth. Jednotlivé objekty je 
možné vkládat do map nebo naopak získávat satelitní snímky do modelových scén, 
třeba jako podklad. Aplikaci SketchUp lze získat zdarma, existuje i varianta placené 
verze SketchUp Pro, obsahující více funkcí.  
Navržený 3D model není zcela přesný, je vytvořen v době, kdy nejsou známy ještě 
všechny komponenty. Ty byly zajišťovány až během sestavování modelu.  
K vytvoření fotorealistické vizualizace na základě počítačového modelu je využit 
renderovací program (plugin) ArielVision, nainstalovaný dodatečně do aplikace 





Obrázek 3.1 – Návrh modelu ve 3D 
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4 SPECIFIKACE POUŽITÝCH 
KOMPONENTŮ 
Základem je rám z profilových hliníkových prvků, ke kterému je přidělána bílá LTD. 
Rám i deska mají stejný rozměr 600x460 mm. Na LTD se veškeré komponenty montují 
pomocí šroubů nebo vrutů. Kromě všech kovových (mechanických) částí a elektro 
součástek je použit také plastový materiál a dřevo. 
4.1 Hliníkové profily 
Hlavními částmi jsou hliníkové profily typu L (60x20x2 mm). Na model je použito 
celkem šest těchto profilů. Dva profily o délkách 400 mm a čtyři s délkou 245 mm. 
Tyto profily jsou použity k sestavení dopravníků. Většina profilů byla ještě upravena. 
 
 









Další hliníkový profil typu L (35x35x3 mm) má délku 38 mm a slouží k upevnění 
senzoru k dopravníku. Na modelu použity dva tyto profily. 
 
 
Obrázek 4.2 – Hliníkový L profil (35x35x3) 
4.2 DIN lišta 
DIN lišta bývá základem pro většinu rozvaděčů, v našem případě slouží k upevnění 
BKE spínacího napájecího zdroje. Vyrábějí se z ocelového plechu s protikorozní 
ochranou žárovým zinkováním. Má normalizovaný tvar a rozměry, a slouží 
k upevňování elektrických přístrojů v rozvaděčích a podobných zařízeních. Přístroje je 
možné na DIN lištu nasunout z boku nebo nacvaknout zepředu a zaaretovat.[2] 
4.3  Ozubené řemenice 
Na modelu je použito šest ozubených řemenic označených 14-5 M-25 z oceli. Na obou 
stranách jsou předvrtané. Tento polotovar bylo nutné ještě opracovat.[3]  
 
 
Obrázek 4.3 – Ozubená řemenice 
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4.4 Spojovací materiál 
Šrouby s maticemi a podložkami různých průměrů a délek, dle potřeby při montáži. 
Také vruty menších rozměrů (např. 3,5x20). 
4.5 Pásy 
Dopravní pásy musí odpovídat několika našim podmínkám. To znamená být dostatečně 
pevné a zároveň měkké, aby je bylo možné napnout. Dva pásy musí mít délku 515 mm 
a jeden 835 mm. Jejich šířka odpovídá rozměru ozubených řemenic, tedy 27 mm.  
Těmto našim požadavkům vyhovuje nabídka od firmy Rost Group s.r.o. [4], 
zabývající se průmyslovým pogumováním a veškerými službami v oblasti pásové 
dopravy. Vyrábí jak PVC, tak i pryžotextilní pásy.  
4.6 Krabička 
V pravém spodním rohu je na laminové desce (LTD) umístěna plastová krabička. V ní 
jsou vyvrtány otvory pro dva tlačítkové spínače, dva pro led diody a také po jednom 
otvoru pro kolébkový spínač a pro přívod napájecího kabelu. Kromě těchto součástek 
umístěných na krabičce, je přímo pod ní ukryt spínací napájecí zdroj BKE připevněný 
na DIN liště. 
4.7 Ostatní plastový materiál 
Z plexiskla jsou vyrobeny bočnice k vedlejším pásům. Dále destička o rozměrech 
78x39x6 mm umístěna pod hlavním pásem a dva T vodící profily k solenoidům. 
Plastové distanční sloupky a průchodky ke kabelům. 
4.8 Solenoidy 
Pro model bylo nutné zajistit solenoidy, které by vyhovovaly našim požadavkům.  
Ze zaslaných nabídek byl vybrán nejvhodnější typ solenoidu ITS-LS3830B-D [5]. 
Zvítězil před ostatními nabídkami díky své ceně, která je velice příznivá, a také zdvihu, 
který je svými 18 mm pro nás dostačující. Na modelu jsou použity celkem dva 
solenoidy. Jejich nevýhodou, jak se později ukázalo, jsou rozměry. Všechny solenoidy 
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(Uvedené ceny jsou orientační.) 
 
Obrázek 4.4 – Solenoid ITS-LS3830B-D [5] 
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4.9 DC motor 
DC motory slouží k pohonu dopravních pásů. Na tři pásy použity 3 kusy DC motorů. 
Dostupné jsou motory od firmy JOMITA s.r.o. (Megamotor). Jedná se o stejnosměrné 
elektromotory s permanentním magnetem 24 V. Provozní napětí je v rozmezí  
12 až 30 V. Je použit typ MEGA 33GN2738-380-0020 [6] s převodovým poměrem 
1:20 a se 190 ot/min bez zatížení (naprázdno), při dlouhodobějším provozu otáčky 
klesají až ke 130 ot/min.  
 
Obrázek 4.5 – DC motor 
4.10  Zdroj 
Pro napájení modelu vybrán spínací napájecí zdroj BKE typ JS-30-240/DIN [7]. Jeho 
vstupní napětí se pohybuje v rozmezí 180-260 V. Výstupní stejnosměrné napětí je 
24V/1,25A. Je upevněný na DIN liště, která je společně s tímto zdrojem ukryta  
pod krabičkou. Jeho provoz je indikován zelenou LED. Napájí dvě řídicí desky  
a solenoidy. Oživuje celý model. 
 
 
Obrázek 4.6 – Zdroj BKE JS-30-240/DIN [7] 
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4.11  Řídicí deska  
Tato deska byla navržena studentem na VUT a své využití nachází i na jiných modelech 
v laboratořích VUT. Hlavní funkce desky spočívá v ovládání DC motorů. Pro tento účel 
je deska osazena několika součástkami, kde tu hlavní tvoří L298 H Bridge (H-můstek), 
umožňující měnit směr otáčení (reverzaci) DC motorů. Pracuje s malým napětím 5 V, 
z toho důvodu je na desce regulátor napětí typu 7805T. Najdeme zde také integrované 
obvody 74ALS08N, představující hradla AND a 74HCT04N s hradly NOT (na výstupu 
obracejí vstupní logické hodnoty).  
Dvě řídicí desky ovládající DC motory jsou upevněné na spodní straně modelu. 
Jedna deska ovládá dva DC motory. Třetí motor ovládá druhá deska. Jsou napájeny  
24 V. Kromě motorů jsou k těmto deskám připojeny také senzory, LED diody a tlačítka. 
Schéma zapojení a osazení této desky součástkami se nachází v přílohách 2, 3 a 4. 
 
 
Obrázek 4.7 – Ovládací deska 
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4.12  Senzory 
Dopravník je určen pro třídění plastových a dřevěných beden, z tohoto důvodu byl 
zvolen laserový senzor, který je schopen na rozdíl od indukčnostních snímačů detekovat 
oba tyto materiály. Na model je instalován laserový senzor OJ5158 [8] od firmy ifm 
electronic, který byl dostupný na pracovišti. Vyniká spínací vzdáleností až 150 mm. Má 
kvádrový profil z umělé hmoty. Provozní napětí se pohybuje v rozmezí 10-30 V  
a proudový odběr činí 13 mA. Provoz je signalizován zelenou LED. Laserové světlo 
odpovídá červené barvě o vlnové délce 650 nm. Odrazivost je nejlepší při bílém pozadí, 
to platí také i o objektech. V případě černého objektu je odrazivost nízká, u bílé je 
maximální. 
Tabulka 4.2 – Průzkum trhu senzory 



















15 indukčnostní 20-250 
AC 
M30 1,7 1433,- 
E2K-
X8MF1 
Omron 8 kapacitní 10-30 M18 15 3280,- 
JAT201 Ifm 
electronic 
50 optický 10-30 M12 <15 2050,- 
JAC201 Ifm 
electronic 
50 optický 10-30 M12 <15 1928,- 
IF7104 Ifm 
electronic 
2 indukčnostní 15-30 M12 <15 750,- 
IF7105 Ifm 
electronic 
4 indukčnostní 15-30 M12 <15 750,- 
IE5343 Ifm 
electronic 
3 indukčnostní 10-30 M8 <10 1663,- 
KF5002 Ifm 
electronic 
8 kapacitní 10-36 M12 <12 3007,- 
OJ5158 Ifm 
electronic 
7…150 laserový 10-30 M8 13 4606,- 
(Uvedené ceny jsou orientační.) 
 
Obrázek 4.8 – Senzor OJ5158 
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4.13  Elektromagnetické relé 
Elektromagnetické relé s DC cívkou pro spínání solenoidů. Vybrán typ RELEG5V2-24 
[9], napájecí napětí cívky činí 24 V a proud 21 mA. Maximální proud kontaktem  
až 2 A. Ke každému solenoidu je připojeno jedno relé. 
 
    
Obrázek 4.9 – RELEG5V2-24 [9] 
4.14  LED diody, tlačítka a kolébkový spínač 
LED diody o průměru 10 mm upevněné na krabičce na přední straně. Slouží 
k signalizaci během chodu modelu. Rozsvícená zelená dioda znázorňuje start a průběh 
programu. V případě rozsvícení červené diody je program zastaven. Z tohoto důvodu 
vybrány barvy červené a zelené. 
 
Tlačítkové spínače do panelu vybrány také v zelené a červené barvě umístěné na přední 
straně krabičky nad LED diodami. Spouštějí a zastavují program. 
 
Kolébkový spínač je též připevněn na krabičce, ale na zadní straně. Sepnutím dochází 
k oživení celého modelu.  
4.15  Kabeláž a další použitý materiál 
K propojování veškerých elektrických komponentů použity lankové vodiče o průměru 
cca 0,75 mm. Dále svorkovnice a dutinky. Pohyblivý přívod přivádějící do zdroje napětí 
230 V. Ke spojení s PLC zapojen 25 pinový konektor Cannon.  
Mezi dalším použitým materiálem najdeme bílý umakart, dřevěný sloupek 
k solenoidu, bedny ze tří materiálů (plexisklo, smrkového dřevo a bílé lamino).   
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5 SESTAVENÍ MODELU  
Po zajištění základních prvků na dopravníkový model (dopravníkové pásy, hliníkové 
profily, řemenice, motory a solenoidy), se mohlo přistoupit k jeho sestavení. 
V okamžiku, kdy se rozmístily jednotlivé části na pracovní desku, zjistilo se, že 
vzhledem k větším rozměrům solenoidů nelze použít vybraný návrh. Bylo nutné 
navrhnout jiné řešení, které by rozměrově vyhovovalo všem komponentům. Proto byl 
navržen nový půdorys, podle něhož se začal model sestavovat. 
 
Obrázek 5.1 – Půdorys, podle kterého je sestavován model 
 
Rozvržení tohoto půdorysu s rozměry se nachází v příloze 5. 
Před samotným sestavováním bylo ještě nutné vyřešit, aby bedny z hlavního pásu 
dopadaly přímo na vedlejší dopravník. To se podařilo zajistit rozšířením vzdálenosti 
vnitřního hlavního pásu, kam bude možné zasunout části bočních dopravníků.    
5.1 Úpravy hliníkových profilů 
Upravení vedlejších (kratších) profilů délky 245 mm je provedeno dle obrázku 5.2. 
Každý dopravník obsahuje jeden levý a jeden pravý kus krátkého L profilu.  Pro dva 
vedlejší dopravníky jsou upraveny dva levé a dva pravé kusy.  
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Obrázek 5.2 – Úprava vedlejších profilů 
 
Do jednoho kusu hlavního profilu (400 mm) jsou vyfrézovány dva otvory  
pro zastrčení vedlejších dopravníků. Vyfrézovaný hlavní L profil je na následujícím 
obrázku 5.3.   
 
Obrázek 5.3 – Upravený profil hlavního dopravníku 
5.2 Úpravy ostatních částí dopravníků 
Dalším krokem je úprava všech šesti řemenic. Tři řemenice jsou vyvrtány osově 
vrtákem o průměru 6 mm pro excentrické hřídele. Zbylé tři řemenice jsou vyvrtány 
osově do poloviny vrtákem o průměru 5 mm. Je to na  straně, kde bude později upnut 
motor, tedy tam, kde je řemenice osazena. Druhá polovina se vyvrtala opět průměrem  
6 mm. Celkem je k sestavení vedlejších pásů potřeba 4 řemenic (2 vyvrtané skrz jedním 
průměrem a 2 vrtané půl na půl).  
K zajištění řemenic k motoru slouží šroubek M3, který je v jejím osazení. Na opačné 





Obrázek 5.4 – Krátká hřídel k řemenici s motorem 
 
Problematickým místem se stalo napínání dopravních pásů. Bylo nutné vymyslet ideální 
způsob, který by vyhovoval našim podmínkám. Nakonec byl zvolen trochu netradiční 
způsob – napínání dopravních pásů excentrickou hřídelí, na které bude uložena 
řemenice. 
 
Obrázek 5.5 – Excentrická hřídel na napínání pásů 
5.3 Sestavení vedlejšího dopravníku 
 
Obrázek 5.6 – Prvky vedlejšího dopravníku 
1. Matka M4 
2. Upravený L profil (245 mm) 
3. Excentrická hřídel  




5.4 Sestavení hlavního dopravníku 
Vymezení vnitřku hlavního pásu je provedeno přidáním dvou hřídelí o průměru 6 mm. 
Ty jsou osazeny závitem M4. Na hřídelích jsou nasunuty válce, které zabraňují tření 
dopravního pásu. Napnutému pásu přes tyto válce není kladen žádný odpor.  
 
 
Obrázek 5.7 – Prvky hlavního dopravníku 
1. Matka M4 
2. Jeden L profil klasický (400 mm), druhý s vyfrézovanými otvory 




7. Krátká hřídel k motoru 
8. Excentrická hřídel 
 
Řemenice u hlavního pásu, která je spojena s motorem, kladla při napnutí větší 
odpor (pohyb pásu nebyl plynulý). Z tohoto důvodu musela být provedena úprava  
na řemenici. Na krátkou hřídel a do řemenice je vsazeno malé ložisko. Docílilo se větší 




Obrázek 5.8 – Řemenice s ložiskem 
5.5 Montáž solenoidů  
K upevnění solenoidů na základovou LTD desku je nutné zajistit podstavec. Kvůli 
problémům se sehnáním hliníkových profilů nebo kovových částí je použit kus 
opracovaného tvrdého bukového masivu.  
Před přiděláním k solenoidu je podstavec upraven, aby vyhovoval svou funkčností 
našemu solenoidu. Zakulatily se hrany a vyfrézovali se boky pro plechy.  
Pod solenoidem je vyvrtána díra pro vedení kabelu. V horní části podstavce je 
vyfrézována drážka pro zahnutý plech tvaru L, který slouží jako doraz solenoidu. 
Na tento podstavec je posazen solenoid a dvěma přiloženými plechy z obou stran  
k němu přišroubován. K laminu je zajištěn dvěma vruty ze spodní části. 
Na závit tlačné části solenoidu je našroubováno obdélníkové plexisklo, které 
usnadňuje přesouvání beden na vedlejší dopravník.  
Zdvih solenoidu je 18 mm, šířka pásu je 27 mm, proto plexisklo na tlačné části 
solenoidu částečně překrývá dopravní pás. Z tohoto důvodu je vytvořeno vedení, 
usměrňující bedničky mimo vyčnívající část solenoidu. Toto vedení je umístěno  
na začátku hlavního dopravníku na straně solenoidů.  
Nakonec je k zadní části solenoidu připevněno vedení, vyrobené z plexiskla ve tvaru 
T. Zabraňuje natáčení vnitřní části solenoidu a tím zamezuje obdélníkové desce  
z plexiskla dotyk s hlavním pásem.   
 
Obrázek 5.9 – Solenoid s podstavcem 
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5.6 Montáž senzorů 
Mezi posledními prvky, které je nutné k modelu přidělat, jsou senzory. K montáži jsou 
použity hliníkové profily tvaru L (35x35x3 mm) o délce 38 mm. Senzory jsou 
přišroubovány k těmto krátkým profilům a ty jsou následně připevněny oboustranně 
lepicí páskou a také přišroubovány na hliníkový profil hlavního dopravníku. Naproti 
senzorům jsou umístěny bílé destičky z umakartu. Je zvolena bílá barva, která nejlépe 
odráží paprsky červeného světla ze senzoru.  
5.7 Sestavený model 
Na následujícím obrázku 5.10  je zobrazena finální podoba modelu.  
 
Obrázek 5.10 – Sestavený model přepravníku beden 
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6 ZAPOJENÍ ELEKTROVÝZBROJE 
Na spodní straně základové desky jsou přišroubovány dvě podpůrné desky, umožňující 
ovládat model pomocí PC. DC motory jsou ovládány z těchto desek, na které přichází 
signál z PC přes PLC. Senzory přenášejí své signály přes desky do PC. Solenoidy jsou 
ovládány přímo z PLC.  
 
Obrázek 6.1 – Modulární schéma zapojení 
Toto modulární schéma je rozkresleno v příloze 6. 
6.1 Zapojení konektoru k PLC 
Model je k PLC připojen přes konektor typu CANNON 25. 
 
Tabulka 6.1 – Digitální vstupy a výstupy 25 pinového konektoru CANNON (Allen Bradley) 
Vstupy PLC Pin Signál  Výstupy PLC Pin Signál 
IN2 13  Senzor 1 OUT2 5 Pás 3 
IN3 25 Senzor 2 OUT3 17 Pás 2 
IN4 12 Tl. červ. (STOP) OUT4 4 Pás 1 
IN5 24 Tl. zel. (START) OUT5 16 LED červ. 
DC COM 1 11 -24V (ZEM) OUT6 3 LED zelená 
   OUT7 15 Solenoid 2 
   OUT8 1 Solenoid 1 
   +VDC 14 24V (FÁZE) 
    DC COM 2 -24V (ZEM) 
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6.2 Rozvod a zapojení elektrických částí 
Součástí solenoidů jsou elektromagnety (cívky) napájené stejnosměrným napětím  
24 V a proudem 330 mA. Z tohoto důvodu nejsou solenoidy spínány přímo z desky, ale 
přes pomocná relé.   
Pohyblivý přívod je přiveden do krabičky ze zadní strany. Z kabelu je střední 
(nulový) vodič a zemnící vodič zapojen přímo do zdroje. Fázový je zapojen  
přes kolébkový spínač na zdroj. Při sepnutí se uvádí celý model do provozu.   
 
 
Obrázek 6.2 – Rozvod a zapojení elektrovýzbroje na spodní straně modelu 
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7 POUŽITÝ SOFTWARE A VYTVOŘENÍ 
VZOROVÉ ÚLOHY 
7.1 RSLinx Classic 
RSLinx Classic [10] je komunikační server, určen pro širokou škálu softwarových 
aplikací. Poskytuje připojení k procesorům Logix. Zprostředkovává komunikaci mezi 
počítačem a PLC firmy Rockwell, ale i jinými zařízeními připojenými k PLC.  
Po připojení je možné zjistit veškeré informace o jednotlivých modulech na PLC. 
 
Obrázek 7.1 – Ukázka uživatelského prostředí RSLinx Classic 
7.2 RSLogix 5000 
Pro odzkoušení modelu a následné vytvoření vzorové laboratorní úlohy je nutno 
seznámit se s vývojovým prostředím RSLogix 5000 [11] od společnosti Rockwell 
Automation. 
Je to kvalitní vývojový software, umožňující tvorbu uživatelských aplikací. 
Podporuje velké množství řídicích systémů od společnosti Rockwell Automation  
s procesory Logix. Mezi nejznámější patří ControlLogix a CompactLogix. 
K programování poslouží hned několik možných typů jazyka, jako je ladder diagram, 
funkční bloky, strukturovaný text a sekvenční funkční diagramy. Mimo jiné nabízí 
kompatibilní rozhraní IEC61131-3, také symbolické programování pomocí struktur  




Obrázek 7.2 – Ukázka vývojového prostředí RSLogix 5000 (Ladder diagram) 
7.3 Vytvoření vzorové laboratorní úlohy 
7.3.1 Zadání 
Model se stává z jednoho hlavního dopravníku a dvou vedlejších. Po hlavním pásu 
budou postupně posílány bedny, které budou přesouvány na vedlejší pásy pomocí 
solenoidů v určitém pořadí. První bednu odsune první solenoid, druhou bednu odsune 
druhý solenoid a třetí projde až na konec hlavního pásu. Počínaje čtvrtou (sedmou, 
desátou atd.) bednou se celý cyklus začne opakovat.  
 
Popis funkce: 
 Po stisku tlačítka start se rozjede hlavní pás (pás 1) a rozsvítí se zelená dioda. 
 Po pásu jsou postupně posílány bedny s určitými rozestupy. 
 Senzor S1 detekuje bednu -> sepne se pás 2 a také časovač T1. 
 S časovým zpožděním T1 dojde k přesunutí bedny solenoidem 1 na pás 2. 
 Senzor S2 detekuje druhou bednu -> sepne se pás 3 a časovač T2. 
 S časovým zpožděním T2 dojde k přesunutí bedny solenoidem 2 na pás 3. 
 Třetí bedna projde až na konec hlavního pásu. 
 Čtvrtá bedna se bude chovat jako první. Postup se tedy bude opakovat. 
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 Tlačítkem stop dojde k zastavení všech pásů. Zhasne zelená dioda a rozsvítí se 
červená. Vše se vrátí do počátečního stavu. 
 
Je nutné, aby jednotlivé bedny posílané po pásu měly určitý rozestup. 
 
Obrázek 7.3 – Funkční schéma 
 
Tabulka 7.1 – Vstupy, výstupy a další proměnné  
Proměnná Typ proměnné Datový typ Popis 
START DI - IN5 BOOL Start programu 
STOP DI - IN4 BOOL Zastavení programu (resetování) 
Pás 1 DO - OUT4 BOOL Spuštění prvního pásu 
Pás 2 DO - OUT3 BOOL Spuštění druhého pásu 
Pás 3 DO - OUT2 BOOL Spuštění třetího pásu 
Senzor 1 DI - IN2 BOOL Detekce pohybu bedny 
Senzor 2 DI - IN3 BOOL Detekce pohybu bedny 
Solenoid 1 DO - OUT8 BOOL Odsunutí bedny na pás 2 
Solenoid 2 DO - OUT7 BOOL Odsunutí bedny na pás 3 
Zelená led DO - OUT6 BOOL Signalizace model vchodu 
Červená led DO - OUT5 BOOL Signalizace zastavení modelu 
T1 Interní TIMER Časování spouštějící solenoid 1 
T2 Interní TIMER Časování spouštějící solenoid 2 
C1 Interní COUNTER Počítání beden senzorem 1 
C2 Interní COUNTER Počítání beden senzorem 2 
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7.4 Vytvořený program 
Na přiloženém DVD je naprogramovaný program ve vývojovém prostředí RSLogix 
5000 v ladder diagramu. Je vytvořený podle vymyšleného vzorového zadání. Jedna 
z předností tohoto programu je v použití instrukcí využívající matematické operace, 
především instrukci EQU (rovná se). Tato instrukce společně s čítači zajišťuje správné 
pořadí jednotlivých operací (přesouvání beden na vedlejší pásy). 
 
 
Obrázek 7.4 – Ukázka části programu 
 
Z časového diagramu lze vyčíst strukturu programu, jak na sebe jednotlivé kroky 
navazují.  
 
Obrázek 7.5 – Časový diagram k dané úloze 
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8 ZÁVĚR 
Prioritou této práce je sestavení a oživení funkčního modelu pásového dopravníku 
beden.  
První část je zaměřena na návrh modelu. Jedná se spíše o rozestavení komponentů 
na základní desku. Jeden z předběžných návrhů je vytvořen ve 3D, od něho se však 
muselo, z důvodu větších rozměrů několika komponentů, přejít k jiné variantě.  
Další část tvoří popis všech použitých komponentů. Vycházelo se z toho, které 
komponenty byly k dispozici v laboratoři a které bylo třeba zajistit. Objednání  
a doručení některých částí se neobešlo bez určitého zdržení. 
Napínání pásů dopravníků se podařilo vyřešit pomocí excentrických hřídelí. Ovšem 
větším problémem bylo zajištění jejich výroby. Nakonec se podařilo vyrobit 3 kusy. 
V době, kdy byly všechny komponenty a potřebné části k dispozici, se přistoupilo 
k sestavení všech dopravníků a jejich připevnění k desce. Tato činnost již nebyla příliš 
složitá. 
Bylo navrženo schéma pro lepší přehlednost při zapojování. Následovalo 
propojování všech vodičů a zapojení elektrovýzbroje.  
Nedílnou součástí práce bylo odzkoušení funkčnosti všech komponentů na modelu.  
Na první pohled byla patrná větší rychlost dopravních pásů, než se předpokládalo. 
Mohou za to použité DC motory. Byly použity ty, které byly k dispozici. Náprava je 
možná zapojením jiného pomalejšího typu, přitom stejně silného, který by zajistil 
zpomalení pásů (alespoň hlavního). Ale i při takto rychlejším pohybu pásů je činnost 
celého modelu bezproblémová.  
Další kroky této práce by mohly vést k vytvoření vizualizace pro tento model. 
Vymyšlení několika možných variant zadání nebo přidáním dalších komponentů 
k modelu. Jednalo by se především o další senzory, které by umožňovaly detekci beden 
podle jejich velikostí a materiálu. Případně by mohla být použita větší LTD  
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